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第 4章では，KitPaDY実現の課題である 3つの動作に対して，それぞれ 1つ以上のメカニズムを用いる第 3
章の手法に対し，3 つの動作（移動部品棚の位置決め，移動部品棚同士の連結，搬送機と移動部品棚の
Docking/Undockig）をすべて同一のメカニズムで行う手法を提案する．提案するメカニズムはフックとピンから
構成される連結機構とSSD機構を省部品化・ユニット化したSSDU機構を用いる．連結機構のフックは別の移
動部品棚にあるピンに引っかかることで移動部品棚同士の連結を行うことができる．さらに連結機構のフックは
SSDU機構のストッパがフック端点を押し込むことで回転し，フックをピンから取り外すことができる．従って，
SSDU機構が動作し，移動部品棚を初期位置で位置決めを行うことにより，移動部品棚同士の連結を解除するこ
とが可能となる．移動部品棚同士を連結する際は，別の移動部品棚が移動部品棚を押すことによって，移動部品
棚を初期位置から移動させ，SSDU機構のストッパが外れる．ストッパが外れることで連結機構のフックが復元
し，別の移動部品棚のピンに引っかかり，連結することができる．さらに本メカニズムにおいて，搬送機は移動
部品棚を端面から押し込む・けん引して搬送することで，移動部品棚同士の連結時における位置関係と同等にな
るため，搬送機と移動部品棚のDocking/Undockingにおいても，フックとピンを用いた連結機構とSSDU機構
の連結メカニズムを使用することができる．そして，新たな連結機構，SSDU機構及び搬送機の動作を実現する
KitPaDY Mk-IIを製作し，動作検証を行う．さらにKitPaDY Mk-IIを用いたキッティング作業と歩行及び部品
? 717 ?
取り出し確認動作の付随作業を含む通常のキッティング作業をそれぞれ行い，KitPaDY の作業時間短縮に関す
る有効性を評価する．  
最後に，第5章において，本論文の結論と今後の展望について述べる． 
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